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(57) Abstract: The invention concerns a roller track device based on simple kinematics without energy input, enabling reduction 
of the number of parts, of production cost of the assembly and of its space requirement, easy maintenance, and designed for being 
fitted on new handling apparatuses as well as for retrofitting. Said roller track device (100) comprises a rail (310) bearing the static 
load, a guard rail (210) housed in the rail (310) and wherein are mounted rolling members (230) bearing the moving load. The guard 
rail (210) is coupled to a pivoting lever (410) co-operating with a lift bar (450) directly mounted on a machine (20) for moving the 
guard rail (210) relative to the rail (310) between a low position and a high position, wherein the load is supported either by the rail 
(310) or by the guard rail (210). Said pivoting lever (410) transforms the vertical upward force exerted by the lift bar (450) into 
a horizontal force on the guard rail (210) to move it in horizontal translation (Th). The rail (310) comprises inclined ramps (331) 
co-operating with the rolling members (230) to move it in vertical translation (Tv) simultaneously with its horizontal movement 
(Th). The invention is useful for transferring heavy loads in a substantially horizontal plane between a fork handling apparatus and 
a machine such as a machine-tool, a press, and injection machine and the like. 
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(57) Abrege : La pr6sente invention conceme un dispositif a roulements bas6 sur une cin£matique simple sans apport d'£nergie, 
permettant de limiter le nombre des pieces, de require le prix de revient de 1' ensemble ainsi que son encombrement, de faciliter 
sa maintenance, et d'equiper aussi bien des appareils de manutention neufs qu'en apres-vente. Ce dispositif a roulements (100) 
comporte un rail (310) portant la charge statique, un contre-rail (210) log6 dans le rail (310) et dans lequel sont months des organes 
de roulement (230) portant la charge en mouvemenL Le contre-rail (210) est couple" a un levier pivotant (410) cooperant avec une 
barre d'accroche (450) rapportee sur une machine (20) pour deplacer le contre-rail (210) par rapport au rail (310) entre une position 
basse et une position haute, dans lesquelles la charge est portee soit par le rail (310), soit par le contre-rail (210). Ce levier pivotant 
(410) transforme la force verticale vers le haut exercee par la barre d'accroche (450) en une force horizontale sur le contre-rail (210) 
pour le deplacer en translation horizontale (Th). Le rail (310) comporte des rampes inclinees (331) cooperant avec les organes de 
roulement (230) pour deplacer le contre-rail (210) en translation verticale (Tv) simultanement a son deplacement horizontal (Th). 
Applications : Tout transfert de charges lourdes dans un plan sensiblement horizontal entre un appareil de manutention a fourches 
et une machine telle qu*une machineoutil, une presse, une machine d* injection, etc. 
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DISPOSITIF A ROULEMENTS POUR DEPLACER UNE CHARGE DANS UN PLAN SENSIBLEMENT 
HORIZONTAL 

5 La pr6sente invention conceme un dispositif k roulements pour d6placer une charge 
dans un plan sensiblement horizontal entre un appareil de manutention et une 
machine, ce dispositif 6tant destin6 k 6quiper les fourches dudit appareil de 
manutention et comport ant au moins un rail d6finissant au moins une surface dlappui 
plane apte k porter ladite charge quand elle est statique, ce rail 6tant creux 

10 sensiblement horizontal et pourvu dime ouverture longitudinale, au moins mi contre- 
rail log6 dans ledit rail et dans lequel sont months des organes de roulement en regard 
de ladite ouverture longitudinale, ces organes de roulement 6tant compris dans un 
plan sensiblement paralldle k ladite surface et aptes k porter ladite charge quand elle 
est en mouvement, au moins une des structures 6tant coupl6e k des moyens 

15 _ dbctionnement pour Stre mobile par rapport k Ikutre entre au moins une position 
basse et une position haute, dans lesquelles la charge est port6e soit par le rail, soit 
par le cont re-rail, ces moyens d'actionnement 6tant agenc6s pour d6placer la structure 
dite mobile au moins en translation horizontale, des moyens d Ovation 6tant 
dispos6s entre les deux structures de manifcre k g6n6rer un deplacement vertical de la 

20 structure dite mobile simultan6ment k son deplacement horizontal. La pr6sente 
invention conceme 6galement un appareil de manutention $ fourches 6quip6 d\m tel 
dispositif k roulements. 

Dans 1 Industrie, on utilise de manifcre courante des appareils de manutention, tels que 
25 par exemple des chariots 616vateurs, des gerbeurs, pour manutentionner des charges 
importantes. Ces charges importantes sont par exemple des outils pour des machines 
outils ou des presses utilis6es dans le d6coupage ou Temboutissage de toles, des 
moules ou des matrices utilises dans 1 Injection de mati&res synth6tiques, etc. De 
mani&re g6n6rale, les charges inf6rieures k 2 tonnes sont transport6es sur des 



COPIE DE CONFIRMATION 



WO 2004/037704 




PCT/FR2003/003127 



appareils de manutention a plateau alors que les charges de 2 a 10 tonnes sont 
transporters sur des appareUs de manutention a fourches. Au-dela de 10 tonnes, les 
charges sont transporters par des ponts roulants, par exemple. 

5 Afin de pouvoir faciliter le transfert de ces charges dans le plan horizontal de 
l"appareil de manutention a la machine outil et inversement, les appareils de 
manutention du commerce sont equipes dun dispositif a roulements integr6 aux 
fourches et agence pour porter la charge et la d6placer sans friction sur des organes 
de roulements libres. Les appareils de manutention peuvent 6galement etre equipes 

10 de bras articules agences pour pousser ou tirer cette charge. Le dispositif a 
roulements comporte g6neralement une "structure porte-roulements" surmontee dune 
"structure porte-charge". La structure porte-charge a pour fonction de porter la charge 
pendant le roulage de lVippareil de manutention alors que la structure porte- 
roulements a pour fonction de la porter sans friction afin de pouvoir effectuer son 

15 - transfert. Le passage de la charge de lune a lautre structure et inversement est obtenu 
par un deplacement relatif dune structure par rapport a l'autre permettant d'escamoter 
ou de sortir les organes de roulement de la structure porte-roulements par rapport a la 
structure porte-charge, ce deplacement relatif 6tant command6 par des moyens 
dactionnement manuels ou automatiques. 

20 

Dans les appareUs de manutention a fourches, ce mouvement relatif est gen6ralement 
commande automatiquement soit par une butee prevue sur la machine outil et 
coop6rant aveC ladite structure mobile lors de laccrochage des fourches, soit par un 
verin integr6 dans lappareil de manutention. 

25 

Dans la publication DE-A-36 20 964, le d6placement de la structure dite mobile est 
gen6r6 par une butee lore de laccrochage des fourches sur la machine outil qui 
provoque le soulevement de la structure porte-roulements en la faisant pivoter autour 
dun axe situ6 dans le tablier de lappareil de manutention. Cette solution nest pas 
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satisfaisante car elle n6cessite une amplitude de mouvement importante, ce qui 
penalise le temps n6cessaire au transfert de la charge, ainsi qulme hauteur totale de 
fourche importante due & cette amplitude- De plus, la r6partition de la charge ntest 
pas uniforme et la simultaneity des mouvements entre les structures porte-roulements 
5 ntest pas garantie, ce qui g6nfere une fatigue et une usure pr£matur6es du dispositif & 
roulements. Cette solution ntest pas non plus adaptee pour 6quiper des appareils de 
manutention d6ji en service. 

Dans les publications US-A-3 243 029, US-A-4 930 612 et US-A-5 915 515, le 
10 deplacement de la structure dite mobile est g6n6r6 par un v6rin qui soulfcve la 
structure porte-roulements par linterm6diaire de systemes & rampes inclin6es ou £ 
biellettes. Ces solutions ne sont pas non plus satisfaisantes car elles n6cessitent une 
source d'6nergie exterieure et sp6cifique pour alimenter le ou les v6rins. Ces solutions 
sont done complexes, coftteuses et encombrantes. De plus, elles ne sont pas con§ues 
15 pour faciliter la maintenance et le nettoyage des organes de roulement, la structure 
porte-roulements etant difficilement d6montable. Enfin, elles ne permettent pas 
d'equiper des appareils de manutention d6ja en service. 

La pr6sente invention vise & pallier ces inconv6nients en proposant un dispositif & 
20 roulements base sur une cinfimatique simple, sans source d'6nergie exterieure, 
permettant de limiter le nombre de pieces, de r6duire le prix de revient de ltensemble 
ainsi que son encombrement, de faciliter son entretien et son nettoyage, et d'equiper 
aussi bien des appareils de manutention neufs qu'en apr&s-vente. 

25 Dans ce but, llnvention conceme un dispositif k roulements du genre indiqu6 en 
pr6ambule, caract6ris6 en ce que les moyens d'actionnement component au moins 
une but6e destinfie & 6tre rapportee sur ladite machine et au moins un actionneur 
dispos6 entre les deux structures et agenc6 pour coop6rer avec ladite but6e de 
manidre a transformer une force verticale exercSe par cette but6e sur ledit actionneur 
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en une force horizontale exercee par ledit actionneur sur la structure dite mobile pour 
la deplacer en translation horizontale lors de laccrochage des fourches de lappareil 
de manutention sur ladite machine. 

5 Dans une forme de realisation pr6f6ree, les moyens d'elevation component des 
rampes inclinees solidaires dudit rail agencees pour coop6rer avec lesdits organes de 
roulement dudit contre-rail. Ces rampes inclin6es definissent au moins une premiere 
zone agencee pour laisser depasser au moins le sommet des organes de roulement, 
une seconde zone agencee pour cacher les organes de roulement et une zone 

10 intermediate agencee pour former en combinaison avec les organes de roulement les 
rampes d'elevation. Chaque organe de roulement comporte avantageusement au 
moins un galet agence pour porter la charge en position de roulement, ce galet 6tant 
monte sur un axe sensiblement horizontal entre deux rouleaux de plus petit diametre, 
les rouleaux etant en contact avec les rampes inclin6es. 

15 

Dans une variante de realisation, les moyens d'elevation peuvent comporter des 
biellettes articulees, une de leurs extremites etant couplee audit rail et lautre 
extr6mit6 6tant couplee audit contre-rail. 

20 Ledit actionneur peut 6tre choisi dans le groupe comprenant au moins un levier 
pivotant, une genouillere, un organe rotatif , un venn. 

De preference, le rail est fixe et le contre-rail portant les organes de roulement est 
mobile et coopere avec ledit actionneur, cet actionneur etant agence pour deplacer le 
25 contre-rail de sa position basse a sa position haute lorsqull est en contact avec la 
butee et pour autoriser la descente du contre-rail par gravite lorsquft ntest plus en 
contact avec la butee. 
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Dans une premiere variante de realisation, l«actionneur comporte au moins un levier 
pivotant monte sur le rail pax un axe orients dans une direction sensiblement 
perpendiculaire au deplacement horizontal du contre-rail, ce levier pivotant 
comportant au moins deux zones d«appui disposees de part et d'autre dudit axe, dont 
5 une est en contact avec le contre-rail et lfcutre est destinee a cooperer avec ladite 
butee. Ce levier pivotant comporte au moins un galet dispose entre les deux zones 
dappui et agenc6 pour completer les organes de roulement du contre-rail quand il est 
en position haute. 

10 Dans une deuxieme variante de realisation, lactionneur comporte au moins un levier 
pivotant monte sur ledit contre-rail par un axe oriente dans une direction 
sensiblement perpendiculaire au deplacement horizontal de ce contre-rail, ce levier 
pivotant comportant au moins deux zones d"appui, dont une est en contact avec le rail 
et lfcutre est destinee a cooperer avec ladite butee. Une des zones dfcppui est de 

15 preference constituee dime rampe de roulement apte a cooperer avec un organe 
rotatif solidaire dudit rail. 

Dans une troisieme variante de realisation, lactionneur comporte au moins un organe 
rotatif monte sur ledit contre-rail par un axe oriente sensiblement 
20 perpendiculairement au deplacement horizontal de ce contre-rail, cet organe rotatif 
etant agence pour rouler sur une rampe inclinee int6gree a ladite butee, ledit rail etant 
guide en translation verticale dans cette butee par un systeme tenons - glissieres. 

Dans une quatrieme variante de realisation, l"actionneur comporte au moins une 
25 genouillere constituee d"au moins une zone dbppui disposee a 1 Intersection de deux 
bras de levier articul6s et couples respectivement audit rail et audit contre-rail selon 
des axes orientes sensiblement perpendiculairement au deplacement horizontal dudit 
contre-rail, la zone dappui etant agenc6e pour cooperer avec ladite butee. Les zones 
dappui sont avantageusement constituees par des organes rotatifs. 
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Dans une cinquieme variante de realisation, lactionneur comporte au moins un verin 
double, dont un premier piston coopere avec ledit contre-rail et est orients 
sensiblement parallelement a son deplacement horizontal et le second piston est 
5 destin6 a cooperer avec ladite butee et est orient6 sensiblement perpendiculairement 
par rapport au premier piston. Le second piston est de preference associe a un organe 
de rappel. Les chambres des pistons peuvent etre distinctes et reli6es par au moins un 
conduit log6 dans ledit rail. 

10 Dans une sixieme variante de realisation, lactionneur comporte au moins un organe 
rotatif mont6 sur le rail par un axe orient6 sensiblement perpendiculairement au 
deplacement horizontal du contre-rail et guide en translation dans le rail par des 
rainures, cet organe rotatif etant agence pour coop6rer avec deux rampes prevues 
respectivement sur le rail et le contre-rail, au moins une des rampes etant inclinee. 

15 Cet organe rotatif comporte au moins trois galets coaxiaux, de diametres differents, 
dont deux au moins sont mobiles \\m par rapport a l'autre, ces galets etant agences 
pour cooperer respectivement avec la rampe solidaire du rail, la rampe solidaire du 
contre-rail et la butee. 



20 La butee est de preference choisie parmi au moins une barre daccroche apte a 
recevoir I'extr6mit6 avant desdites fourches et une table de machine, cette butee 
pr6sentant au moins une forme compatible avec ledit actionneur. 

Dans ce but egalement, invention concerne un appareil de manutention a fourches 
25 du genre indique en pr6ambule, caracterise en ce qull comporte au moins un 
dispositif a roulements tel que deiini ci-dessus. 
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La pr6sente invention et ses avantages apparaitront mieux dans la description 
suivante de plusieurs modes de realisation donn6s $l titre dtexemple non limitatif, en 
r6f6rence aux dessins annexes, dans lesquels : 

la figure 1 est une vue en perspective d\in dispositif & roulements selon 
Invention sous la forme dHine fourche, 

la figure 2 est une vue partielle en perspective du dispositif de la figure 1, 

la figure 3 est un schema fonctionnel du dispositif de la figure 1, 

les figures 4A et4B sont des vues partielles de c6t6 du dispositif de la figure 1 
respectivement en position sortie et en position escamot6e, 

la figure 5 est un sch6ma fonctionnel d*une premiere variante du dispositif 
selon 1 invention, 

les figures 6A et 6B sont des vues partielles de c6t6 du dispositif 
correspondant au schema de la figure 5 respectivement en positions 
escamot6e et sortie, 

les figures 7A, 7B et 7C sont des vues sch&natiques d\me deuxidme variante 
du dispositif selon Hnvention, respectivement une vue de c6t6 en position 
escamotfie, une vue de dessus et une vue de c6t€ en position sortie, 



les figures 8A et 8B sont des vues sch6matiques d\ine troisi&me variante du 
dispositif selon 1 invention respectivement en positions escamot6e et sortie, 
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les figures 9A et 9B stmt des vues similaires aux figures 8A et 8B avec 
d"autres moyens d 'elevation, 

les figures 10A, 10B et 11A, 11B sont des vues sch6matiques d*une quatrieme 
5 et d\ine cinquieme variantes du dispositif selon Invention respectivement en 

positions escamotee et sortie, et 

les figures 12A, 12B et 13A, 13B sont des vues schematiques dnne sixieme 
et dHine septieme variantes du dispositif selon Invention respectivement en 
10 positions escamot6e et sortie. 

En reference aux figures 1 a 4, le dispositif a roulements 100 selon invention, 
presente une forme de fourche et est destin6 a equiper un appareil de manutention 
classique a deux fourches paralleles (non represent^), fi assure deux fonctions : le 
15 maintien statique avec friction des charges 1 tres lourdes pesant jusqu% environ 10 
tonnes pendant le roulage de 1 "appareil de manutention et le maintien dynamique de 
ces charges 1 sans friction pendant leur transfert dans un plan parallele aux fourches 
a destination ou en provenance d*une machine 20 qui peut etre une machine outil, une 
presse, une machine d injection ou toute autre surface plane fixe ou mobile. 

20 

Ce dispositif a roulements 100 comporte une structure porte-roulements 200, 
comportant des organes de roulement 230, surmontee dune structure porte-charge 
300, presentant une surface d*appui plane S pourvue dune ouverture 320 laissant 
apparaitre au moins le sommet des organes de roulement 230. Dans cette realisation 
25 et comme illustr6 sch6matiquement par la figure 3, la structure porte-roulements 200 
est mobile, par rapport a la structure porte-charge 300 qui est fixe, entre deux 
positions dont une au moins est stable : une position basse dans laquelle elle 
escamote les organes de roulements 230, la charge 1 etant en appui plan sur la 
surface S de la structure porte-charge 300, et une position haute dans laquelle elle 
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sort le sommet des organes de roulement 230, la charge 1 etant en appui ponctuel ou 
lineaire sur ces organes de roulement 230. Bien entendu, la configuration inverse est 
6galement envisageable, cest-a-dire la structure porte-charge 300 mobile par rapport 
a la structure porte-roulements 200. 

5 

La structure porte-roulements 200 est coupl6e a des moyens dlactionnement 400 
agences pour la deplacer en translation horizontale Th d«une course Ch et a des 
moyens dfclevation 500 agences pour la d6placer en translation verticale Tv dune 
course Cv simultanement a son deplacement horizontal Th, la course Cv etant 

10 inferieure a la course Ch. L'originalit6 du dispositif a roulements 100 de Invention 
reside dans le fait que les moyens dfcctionnement 400 sont mecaniques et 
automatiques, integres au dispositif a roulement 100, nbccupant qu\m 
encombrement reduit et ne necessitant aucun apport d'energie. L'autre originality 
reside dans les moyens d'elevation 500 qui ne sont pas constitues par des mecanismes 

15 rapportSs, couteux et complexes, mais sont directement integres dans les structures 
porte-charge 300 et porte-roulements 200. lis resultent notamment d\m contact 
roulant entre des pieces 330, 240 prevues respectivement sur les structures porte- 
charge 300 et porte-roulements 200, ces pieces 330, 240 ayant des profils 
sp6cifiquement choisis pour former une rampe d'elevation comme expliqu6 plus loin. 

20 

Dans lexemple represent6, la structure porte-charge 300 est constitue dun rail 310 
creux en U, destine a 6tre utilis6 en position horizontale, d6finissant une ouverture 
longitudinale 320 en partie superieure et un logement int6rieur pour recevoir la 
structure porte-roulements 200. Ce rail 310 comporte, a son extr6mit6 arriere, un 
25 support 340 vertical pour former une fourche 10, ce support 6tant pourvu de mors 
341 permettant de monter cette fourche 10 en lieu et place dune des fourches 
existantes dhin appareil de manutention standard. A son extr6mit6 avant, ce rail 310 
comporte une encoche 350 infeneure apte a s'emboiter sur une barre d^accroche 450 
d\ine machine 20 par exemple. Dans ce rail 310 sont montes des plots 330 pourvus 
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de rampes inclines 331, chaque plot 330 comportant deux rampes inclinees 331 
parallels. Ces rampes inclinees 331 d6finissent au moins une premiere zone 331a 
agencee pour laisser dSpasser au moins le sommet des organes de roulement 230, une 
seconde zone 331b agencee pour cacher les organes de roulement 230 et une zone 
5 intermediaire 331c agencee pour former en combinaison avec les organes de 
roulement 230 les moyens dfcl6vation 500. 

La structure porte-roulements 200 est constitute dun contre-rail 210 ouvert de part 
en part, et presentant des dimensions complementaires a celles du logement interieur 

10 du rail 310 de maniere a 6tre mobile librement a llnt6rieur de ce rail 310 en 
translation horizontal Th et en translation verticale Tv. Ce contre-rail 210 est guid6 
dans le rail 310 par leurs flancs lat6raux respectifs. II comporte une pluralit6 de galets 
230 align6s sur son axe meaian, dans un plan parallele a la surface d'appui plan S du 
rail 310, ces galets 230 etant sensiblement cylindriques et constituant les organes de 

15 roulement. Chaque galet 230 est mont6 fou sur un axe transversal 220 solidaire du 
contre-rail 210. Chaque axe transversal 220 porte egalement deux rouleaux 240 
disposes de part et dautre du galet 230, presentant un diametre inferieur a celui dudit 
galet 230 et positionnes en regard et au contact des rampes 331 dun plot 330. 

20 La structure porte-roulements 200 est associ6e a des moyens dactionnement 400 qui 
sont, dans l'exemple repr€sent6, mecaniques, automatiques et component une butee 
constitute par la barre daccroche 450 rapportte sur la machine 20 et un actionneur 
sous la forme dun levier pivotant 410 integr6 au dispositif a roulement 100 et destine 
a coopteer avec ladite butee. La bane daccroche est par exemple fixee sur la machine 

25 20 par des tirants 451 ou par tout autre moyen approprie\ Le levier pivotant 410 est 
sensiblement triangulaire a trois sommets et est dispose devant le contre-rail 210 
dans la zone d'extr6mit6 avant du raU 310. Ce levier pivotant 410 est mont6 autour 
dun axe 420 sohdaire du rail 310 et perpendiculaire a la direction Th. n est agenc6 
pour transformer une force verticale exercee par la barre daccroche 450 lors de 
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lfcccrochage des fourches 10 sur la machine 20 en une force horizontale apte a 
deplacer le contre-rail 210 en translation horizontals Ainsi, leffort transmis par ce 
levier pivotant 410 au contre-rail 210 est sensiblement proportionnel a Importance 
de la charge 1. Ce levier pivotant 410 comporte trois zones d"appui distinctes, 
5 formant les trois sommets du triangle, et constitutes par des organes roulants : un 
rouleau 430 dispose en regard de l'encoche 350 infeneure du rail 310 et agenoS pour 
venir en contact avec la barre dfcccroche 450, un rouleau 440 en appui roulant sur 
l'extremitt avant du contre-rail 210 et un galet 230 agenc6 pour computer les organes 
de roulement 230 de la structure porte-roulements 200. Bien entendu, ces moyens 
10 dactionnement 400 peuvent 6tre constitu6s par tout autre moyen 6quivalent, comme 
par exemple un v6rin (cf . fig. 10 et 11), un systeme vis-ecrou, une genouillere (cf . 
fig. 8 et 9), un levier simplify (cf. fig.5 et 6), un organe roulant associt a une rampe 
inclinee (cf . fig. 7), etc. 

- 15 Les figures 4A et 4B illustrent le fonctionnement de ce levier pivotant 410. Dans la 
figure 4B, le levier pivotant 410 est au repos, ce qui correspond a la position basse du 
contre-rail 210 dans laquelle les galets 230 sont escamotes a ltoteneur du rail 310. 
Cette position basse est stable. Dans la figure 4A, le levier pivotant 410 est actionn6 
par la barre d-accroche 450 rapportte sur la machine 20 lors de la descente des 
20 fourches 10 quand IVippareil de manutention saccroche a la machine 20. La barre 
daceroche 450 exerce sur le levier pivotant 410 par le rouleau 430 une force verticale 
vers le haut entrainant sa rotation dans le sens anti-horaire d«un angle d'environ 45°, 
amenant le galet 230 du levier 410 dans le prolongement des autres galets 230 et 
poussant le contre-rail 210 en translation horizontale Th, ce contre-rail effectuant 
25 simultanement une translation verticale Tv grace au d6placement des rouleaux 240 
sur les rampes inclinees 331. Le contre-rail 210 est amen<§ en position haute dans 
laquelle les galets 230 sont saillants au-dessus de la surface S du rail 310. Cette 
position haute n'est pas stable puisque, lorsque les fourches 10 sont d6gagees de la 
barre daccroche 450, le contre-rail 210 descend les rampes inclines 331 par gravit6 
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pour revenir en position basse, en ramenant simultantment le levier pivotant 410 
dans sa position repos (cf . fig. 4B). 

Les figures 5 et 6 illustrent un dispositif k roulements 110 similaire au pr6c6dent, 
5 seuls les moyens dbctionnement 400' 6tant difftrents. Ces moyens dlactionnement 
400 1 comportent un levier pivotant 410 1 droit k deux extr6mit6s coop6rant avec une 
butte mtcanique constitute par la table 20' de la machine 20.Ce levier pivotant 410 f 
est mont6 k l'une de ses extr6mit6s autour d\m axe 420 1 solidaire du contre-rail 210 et 
orients dans une direction sensiblement perpendiculaire au d6placement horizontal 

10 Th de ce contre-rail 210. Comme prtctdemment, il est agenc6 pour transformer la 
force verticale exercte directement par la table 20 1 de la machine 20 lors de 
lkccrochage des fourches 10 en une force horizontale apte k dtplacer le contre-rail 
210 en translation horizontale Th. Ce levier pivotant 410 1 comporte deux zones 
d"appui 430\ 440'. La zone dlappui 430' est prtvue k l'extrtmitt libre du levier 

15 pivotant 410' et est destinte k entrer en contact avec la table 20 1 de la machine 20 
lorsque les fourches 10 sbccrochent k la barre dfcccroche 450'. La zone d'appui 440 f 
est constitute d'une rampe de roulement s'6tendant entre les deux extr6mit6s du levier 
pivotant 410 f selon un profil ltgdrement courbe et apte a coop6rer avec un organe 
rotatif 441 ? solidaire du rail 310 et mont6 k I f extr6mit6 d\xn bras support 442 ! . 

20 

Les figures 6A et 6B illustrent le fonctionnement de ce levier pivotant 410 ! . Dans la 
figure 6A, le levier pivotant 410 1 est au repos, ce qui correspond k la position basse 
du contre-rail 210 dans laquelle les galets 230 sont escamotts k linttrieur du rail 310. 
Cette position basse est stable. Dans la figure 6B, le levier pivotant 410 1 est actionnt 
25 par la table 20* de la machine 20 qui transmet une force verticale vers le haut 
provoquant sa rotation dans le sens horaire dhin angle d 'environ 30°, la rampe de 
roulement 440 1 se d6pla§ant par rapport k Torgane rotatif 441 1 fixe en gtntrant le 
dtplacement du contre-rail 210 en translation horizontale Th. Ce dernier effectue 
simultantment une translation verticale Tv grace au dtplacement des rouleaux 240 



WO 2004/037704 




PCT/FR2003/003127 



sur les rampes inclinees 331. Le contre-rail 210 est amen6 en position haute dans 
laquelle les galets 230 sont saUlants au-dessus de la surface S du rail 310. Cette 
position haute nest pas stable puisque, lorsque les fourches 10 sont d6gag6es de la 
machine 20, le contre-rail 210 descend les rampes inclinees 331 par gravit6 pour 
5 revenir en position basse, en ramenant le levier pivotant 410' dans sa position repos 
(cf.fig.6B). 

Les figures 7A a 7C illustrent un troisieme dispositif a roulements 120 dans lequel 
les moyens dactionnement 600 comportent un actionneur sous la forme dun organe 

10 roulant 610 solidaire du contre-rail 210 et associe a une butee formee d\me rampe 
inclinee 620 prevue^dans une barre daccroche 650 rapport6e sur la machine 20. 
L'organe roulant 610 est par exemple un rouleau mont6 autour dun axe a lextremit6 
avant du contre-rail 210 et la rampe include 620 est m6nagee entre deux flancs 
lat6raux de la bane daccroche 650. Ces flancs lat6raux comportent des glissieres 640 

15 paralleles et verticales aptes a recevoir des tenons 630 prevus de part et dautre de 
l'extremite avant du rail 310 pour assurer lfcccrochage mecanique des fourches 10 par 
rapport a la machine 20. 

Les figures 7A et 7C illustrent le fonctionnement de ces moyens dactionnement 600. 
.20 Dans la figure 7A, le dispositif a roulements 120 est au repos, ce qui correspond a la 
position basse du contre-rail 210 dans laquelle les galets 230 sont escamotes a 
15nt6rieur du rail 310. Cette position basse est stable. Dans la figure 7C, le rouleau 
610 roule sur la rampe inclin6e 620 lors de la descente des fourches 10 pour 
accrocher l'appareil de manutention a la machine 20. La force verticale exercee par la 
25 barre d"accroche 650 est transform6e en force horizontal sur le contre-rail 210 grace 
a la combinaison de la rampe inclinee 620 avec le rouleau 610. Le contre-rail 210 
effectue simultan6ment a sa translation horizontale Th une translation verticale Tv 
grace au deplacement des rouleaux 240 sur les rampes inclinees 331. Le contre-rail 
210 est amene en position haute dans laquelle les galets 230 sont saillants au-dessus 
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de la surface S du rail 310. Cette position haute ntest pas stable puisque, lorsque les 
fourches 10 sont d6gag€es de la machine 20 vers le haut, Torgane roulant 610 
remonte la rampe inclin6e 620 pennettant au contre-rail 210 de descendre les rampes 
inclin6es 331 par gravit6 pour revenir en position basse (cf. fig. 7A). 

5 

Les figures 8A et 8B repr6sentent sch6matiquement un quatrifeme dispositif k 
roulements 130 dans lequel les moyens dbctionnement 700 component un actionneur 
sous la forme dime genouillfere 710 intggrfee au dispositif k roulements 130 et 
assoctee k une but6e form6e d\me barre dkccroche 750 rapportfee sur la machine 20. 

10 La genouillfere 710 comporte un organe roulant 720 mont6 k Intersection de deux 
bras de levier 730 articul6s. Les extrfemitfes de ces bras de levier 730 sont 
respectivement coupl6es au rail 310 et au contre-rail 210 par une articulation 740. 
Dans la figure 8A, la genouillfere 710 est au repos, ce qui correspond k la position 
basse du contre-rail 210 dans laquelle les galets 230 sont escamot6s k lintferieur du 

15 rail 310. Cette position basse est stable. Dans la figure 8B, la genouillfere 710 est 
actionn6e par la barre dfcccroche 750 qui exerce une force verticale vers le haut sur 
l'organe roulant 720 lors de la descente des fourches 10 pour lfcccrochage de 
lfcppareil de manutention k la machine 20. Cette force verticale vers le haut est 
transform6e en une force horizontale sur le contre-rail 210 gr§ce aux bras de levier 

20 730 et aux articulations 740. Le contre-rail 210 effectue simultan&nent k sa 
translation horizontale Th une translation verticale Tv grSce au d6placement des 
rouleaux 240 sur les rampes inclinfees 331. Le contre-rail 210 est amen6 en position 
haute dans laquelle les galets 230 sont saillants au-dessus de la surface S du rail 310. 
Cette position haute ntest pas stable puisque, lorsque les fourches 10 sont dfigagfees 

25 de la machine 20, le contre-rail 210 descend les rampes inclinfees 331 par gravitfe 
pour revenir en position basse et ramener simultan6ment la genouillfere 710 en 
position repos (cf. fig. 8A). 
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Les figures 9A et 9B repr6sentent sch6matiquement un cinquifeme dispositif k 
roulements 140 dans lequel on retrouve les memes moyens d^actionnement 700 que 
pr6c6demment. La difference r6side dans les moyens d'616vation 500 1 qui component 
des biellettes 510 articul6es et dispos6es entre le rail 310 et le contre-iail 210. 

5 Lorsque le contre-rail 210 est d6plac6 en translation horizontal Th par la genouilldre 
710 au contact de la barre dkccroche 750, il effectue simultan6ment une translation 
verticale Tv gr&ce au pivotement des biellettes 510 entre leur point fixe solidaire du 
rail 310 et leur point mobile solidaire du contre-rail 210. Les figures 9A et 9B 
illustrent le dispositif k roulements 140 respectivement en position escamot€e et 

10 sortie. 

Les figures 10A et 10B repr6sentent sch6matiquement un sixifeme dispositif k 
roulements 150 dans lequel les moyens dkctionnement 800 comportent un actionneur 
sous la forme d\in v6rin 810 int6gr6 au dispositif k roulements 150 et associ6 k une 

15 but6e form6e dYine barre djaccroche 850 rapport6e sur la machine 20. Le v6rin 810 
est un v&rin double, hydraulique ou pneumatique, constitu6 dHine chambre et de deux 
pistons 820, 840 orient&s perpendiculairement. Un des pistons 820 est dispos6 
sensiblement verticalement et agenc6 pour entrer en contact avec la barre d'accroche 
850. n est associ6 k un ressort de rappel 830. L*autre piston 840 est dispos6 

20 sensiblement horizontalement et est coupl6 k Textr6mit6 avant du contre-rail 210. 
Dans la figure 10A, le v6rin 810 est au repos, ce qui correspond k la position basse du 
contre-rail 210 dans laquelle les galets 230 sont escamot6s k lint6rieur du rail 310. 
Cette position basse est stable. Dans la figure 10B, le v6rin 810 est actionn6 par la 
barre d'accroche 850 qui exerce une force verticale vers le haut sur le piston 820, le 

25 faisant remonter en comprimant son ressort de rappel 830 et en g6n6rant la sortie du 
piston 840 par le fluide contenu dans la chambre, ce piston 840 exergant alors une 
force horizontale sur le contre-rail 210. Le contre-rail 210 effectue simultan6ment k 
sa translation horizontale Th une translation verticale Tv grSce au d6placement des 
rouleaux 240 sur les rampes includes 331. Le contre-rail 210 est amen6 en position 
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haute dans laquelle les galets 230 sont saillants au-dessus de la surface S du rail 310. 
Cette position haute n'est pas stable puisque, lorsque les fourches 10 sont d6gag6es 
de la machine 20, le piston 820 redescend sous faction de son ressort de rappel 230 
pennettant au contre-rail 210 de descendre les rampes includes 331 par gravit6 pour 
5 revenir en position basse, le v6rin 810 6tant ramen6 en position repos (cf . fig. 10A). 

Les figures 11A et 11B repr6sentent sch&natiquement un septi&me dispositif k 
roulements 160 similaire au pr6c€dent, les moyens dkctionnement 900 comportant 
6galement un actionneur sous la forme dVin v6rin 910 int6gr6 au dispositif k 

10 roulement 150 et associ6 k une but€e form6e d*une barre dkccroche 950 rapport6e sur 
la machine 20. Dans cette variante, le v6rin 910 est un v6rin double, hydraulique ou 
pneumatique, constitu6 de deux pistons 920, 940 chacun associ6 a ime chambre 911, 
913 distincte, les deux chambres 6tant reli6es par un conduit 912. Un des pistons 920 
est dispose sensiblement verticalement et agenc6 pour entrer en contact avec la barre 

15 dfcccroche 950. II est assocte k un ressort de rappel 930. L'autre piston 940 est 
dispos6 sensiblement horizontalement et est coupl6 k Textr6mit6 arrifcre du contre-rail 
210. Dans cette variante, les rampes inclin6es 331 sont invers6es par rapport k celles 
des figures 10A et 10B. Le fonctionnement de ce dispositif k roulements 160 est le 
mSme que le pr6c6dent et ne sera pas repris. 

20 

Les figures 12A et 12B repr6sentent sch&natiquement un huitifeme dispositif k 
roulements 170 dans lequel les moyens dkctionnement 1000 comportent un 
actionneur sous la forme d\in organe rotatif 1010 coop6rant avec une rampe inclinfe 
1020, int6gr6 au dispositif k roulements 170, et associ6 k une but6e form6e d\ine 
25 barre dkccroche 1050 rapport£e sur la machine 20. La rampe inclin6e 1020 est 
pr6vue dans la zone d f extr6mit6 avant du rail 310 et orient6e dans le sens des rampes 
inclinSes 331 du rail 310. Lbrgane rotatif 1010 est mont6 mobile en rotation et en 
translation dans le rail 310 et guidfi par son axe 1011 dans des rainures 1021 pr6vues 
dans les parois lat6rales du rail 310 et s f 6tendant sensiblement parall&lement k la 
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rampe inclinee 1020. H est forme de trois galets 1012, 1013, 1014 coaxiaux, de 
diametres di£f6rents et mobiles en rotation lun par rapport a lbutre : un premier galet 
1012 destin6 a rouler sur la rampe inclinee 1020, un deuxieme galet 1013 destin6 a 
rouler sur une rampe verticale 211 prevue a levant du contre-rail 210 et un troisieme 

5 galet 1014 destin6 a rouler sur le plan horizontal de la barre dbccrochage 1050. Dans 
la figure 12A, le dispositif a roulements 170 est au repos, ce qui correspond a la 
position basse du contre-rail 210 dans laquelle les galets 230 sont escamotes a 
linterieur du rail 310. Cette position basse est stable. Dans la figure 12B, lorgane 
rotatif 1010 est actionn6 par la barre dfcccroche 1050 qui exerce sur lui une force 

10 verticale vers le haut par son troisieme galet 1014, le faisant remonter en roulant sur 
la rampe inclinee 1020 par son premier galet 1012 et simultan6ment sur la rampe 
verticale 211 du contre-rail 210 par son deuxieme galet 1013 exercant alors une force 
horizontale sur ce contre-rail 210. Le contre-rail 210 effectue simultanement a sa 
translation horizontale Th une translation verticale Tv grace au deplacement des 

15 rouleaux 240 sur les rampes inclin6es 331. Le contre-rail 210 est amene en position 
haute dans laquelle les galets 230 sont saillants au-dessus de la surface S du rail 310. 
Cette position haute n'est pas stable puisque, lorsque les fourches 10 sont d6gagees 
de la machine 20, l'organe rotatif 1010 redescend par gravite en suivant la rampe 
inclinee 1020 pendant que le contre-rail 210 descend simultan6ment les rampes 

20 inclinees 331 par gravit6 pour revenir en position basse, le dispositif a roulements 
170 etant ramen6 en position repos (cf . fig. 12A). 

Les figures 13A et 13B representent scbimatiquement un neuvieme dispositif a 
roulements 180 similaire au precedent, les moyens d'actionnement 1100 comportant 
25 6galement un actionneur sous la forme dun organe rotatif 1110 coop6rant avec une 
rampe inclinee 1120, intSgre au dispositif a roulement 180 et associe a une butee 
form6e dune barre d"accroche 1150 rapportee sur la machine 20. Dans cette variante, 
la rampe inclinee 1120 est prevue a l'extremit6 avant du contre-rail 210 et orientee 
dans le sens oppose des rampes inclines 331 du rail 310. Ltorgane rotatif 1110 est 
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mont6 mobUe en rotation et en translation dans le rail 310 et guide par son axe 1111 
dans des rainures 1121 prevues dans les parois laterales du rati 310 et sStendant 
sensiblement verticalement. n est forme de trois galets 1112, 1113, 1114 coaxiaux, 
de diametres diff6rents et mobiles en rotation Inn par rapport a lautre : un premier 

5 galet 1112 destine a rouler sur une rampe verticale 311 pr6vue dans la zone 
d'extremit6 avant du rail 310, un deuxieme galet 1113 destin6 a rouler sur la rampe 
inclinee 1120 du contre-rail 210 et un troisieme galet 1114 destine a appuyer sur le 
plan horizontal de la barre d"accrochage 1150. Ce troisieme galet 1114 peut 6tre non 
rotatif, son deplacement etant limite a une translation verticale. Le fonctionnement de 

10 ce dispositif a roulements 180 est similaire au precedent 170. 

D apparait clairement que le dispositif a roulements selon Invention est issu dune 
conception et dune cin6matique simples. II est de ce fait plus 6conomique aussi bien 
a lachat quen maintenance, moins encombrant et plus resistant. Notamment, le 
15 contre-rail 210 peut aisement 6tre retire du rail 310 pour faciliter les operations de 
nettoyage et de maintenance. Lactionneur est int6gr6 dans le rail 310 et son 
encombrement ne penalise pas les performances de lfcppareil de manutention. Get 
actionneur a l"avantage d'etre activ6 mecaniquement et automatiquement par une 
butee lors de lfcccrochage des fourches sur la machine, sans apport d'6nergie. 

20 

Le dispositif a roulements tel que decrit peut Stre propose a la vente fourche pour 
equiper des appareils de manutention deja en service, soit integres de suite dans des 
appareils de manutention neufs. C'est la raison pour laquelle lmvention conceme 
6galement des appareils de manutention (non represent6) equipes dun tel dispositif a 
25 roulements. 



La presente invention n'est pas limitee aux exemples de realisation decrits mais 
s'etend a toute modification et variante evidentes pour un homme du metier tout en 
restant dans l'6tendue de la protection definie dans les revendications annexees. 
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Revendications 

1. Dispositif k roulements (100-180) pour d6placer une charge (1) dans un plan 
sensiblement horizontal entre un appareil de manutention k fourches et une machine 

5 (20), ce dispositif 6tant destin6 k 6quiper les fourches (10) dudit appareil de 
manutention et comportant au moins un rail (310) d6finissant au moins une surface 
dfcppui plane (S) apte k porter ladite charge (1) quand elle est statique, ce rail (310) 
6tant creux sensiblement horizontal et pourvu d*une ouverture longitudinale (320), au 
moins un contre-rail (210) log6 dans ledit rail (310) et dans lequel sont mont6s des 

10 organes de roulement (230) en regard de ladite ouverture longitudinale (320), ces 
organes de roulement (230) 6tant compris dans un plan sensiblement parallfcle k 
ladite surface (S) et aptes k porter ladite charge (1) quand elle est en mouvement, au 
moins une des structures (310 ou 210) 6tant coupl6e k des moyens dkctionnement 
(400, 400', 600-1000) pour dtre mobile par rapport k lfcutre entre au moins une 

15 position basse et une position haute, dans lesquelles la charge est port6e soit par le 
rail (310), soit par le contre-rail (210), ces moyens dkctionnement 6tant agencfis pour 
d6placer la structure dite mobile (310 ou 210) au moins en translation horizontale 
(Th), des moyens d f 616vation (500, 500) 6tant disposes entre les deux structures (210, 
310) de manifcre k g6n6rer un d6placement vertical (Tv) de la structure dite mobile 

20 simultan6ment k son d6placement horizontal (Th), caract6ris6 en ce que les moyens 
dfcctionnement (400, 400', 600-1100) comportent au moins une but6e (450, 20 f , 650- 
1150) destinfie k 6tre rapport6e sur ladite machine (20) et au moins un actionneur 
(410, 410', 610-1110) dispose entre les deux structures (210, 310) et agenc6 pour 
coop£rer avec ladite but6e de manifcre k transformer une force verticale exerc6e par 

25 ladite but6e sur ledit actioimeur en une force horizontale exerc6e par ledit actionneur 
sur la structure dite mobile (310 ou 210) pour la d6placer en translation horizontale 
(Th) lors de lfcccrochage des fourches (10) de 1 appareil de manutention sur ladite 
machine (20). 
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2. Dispositif (100-130, 150-180) selon la revendication 1, caractens6 en ce que 
lesdits moyens d'elevation (500) component des rampes includes (331) solidaires 
dudit rail (310) agencees pour cooperer avec lesdits organes de roulement (230) dudit 
contre-rail (210). 

5 

3. Dispositif selon la revendication 2, caracteris6 en ce que lesdites rampes inclinees 
(331) d6finissent au moins une premiere zone (331a) agencee pour laisser d£passer 
au moins le sommet des organes de roulement (230), une seconde zone (331b) 
agencee pour cacher les organes de roulement (230) et une zone interm6diaire (331c) 

10 agencee pour former en combinaison avec les organes de roulement (230) des rampes 
d 'elevation. 

4. Dispositif selon la revendication 3, caractens6 en ce que chaque organe de 
roulement comporte au moins un galet (230) agence pour porter ladite charge (1) en 

15 position de roulement, ce galet (230) 6tant mont6 sur un axe (220) sensiblement 
horizontal entre deux rouleaux (240) de plus petit diametre, lesdits rouleaux (240) 
6tant en contact avec lesdites rampes inclinees (331). 

5. Dispositif (140) selon la revendication 1, caract6ris6 en ce que lesdits moyens 
20 d'elevation (500) comportent des biellettes (510) articul6es, une de leurs extrSmites 

6tant coupl6es audit rail (310), 1 "autre extr6mite etant couplee audit contre-rail (210). 

6. Dispositif selon la revendication 1, caracteris6 en ce que ledit actionneur est choisi 
dans le groupe comprenant au moins un levier pivotant (410, 410*), une genouillere 

25 (710),un organe rotatif (610), un v6rin (810, 910). 

7. Dispositif selon la revendication 1, caract6ris6 en ce que ledit rail (310) est fixe et 
ledit contre-rail (210) portant lesdits organes de roulement (230) est mobile et 
coopere avec ledit actionneur (410, 410', 610-1110), cet actionneur 6tant agence pour 
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deplacer ledit contre-rail (210) de sa position basse a sa position haute lorsquU est en 
contact avec ladite butee (450, 20*, 650-1150), et pour autoriser la descente dudit 
contre-rail (210) en position basse par gravit6 lorsqull n'est plus en contact avec 
ladite butee. 

5 

8. Dispositif (100) selon la revendication 7, caract6ris6 en ce que lbctionneur 
comporte au moins un levier pivotant (410) montg sur ledit rail (310) par un axe 
(420) orient6 dans une direction sensiblement perpendiculaire au d6placement 
horizontal (Th) du contre-rail (210), ce levier pivotant (410) comportant au moins 

10 deux zones dfcppui (430, 440) disposers de part et dbutre dudit axe (420), dont une 
(440) est en contact avec le contre-rail (210) et l*autre (430) est destinee a cooperer 
avec ladite butee (450). 

9. Dispositif selon la revendication 8, caract6ris6 en ce que ledit levier pivotant (410) 
15 comporte au moins un galet (230) dispos6 entre les deux zones d"appui (430, 440) et 

ageno6 pour completer les organes de roulement (230) dudit contre-rail (210) quand 
il est en position haute. 

10. Dispositif (110) selon la revendication 7, caracteris6 en ce que lfcctionneur 
20 comporte au moins un levier pivotant (410) mont6 sur ledit contre-rail (210) par un 

axe (420) orient6 dans une direction sensiblement perpendiculaire au deplacement 
horizontal (Th) de ce contre-rail (210), ce levier pivotant (410) comportant au moins 
deux zones d*appui (430', 440), dont une (440) est en contact avec le rail (310) et 
l'autre (430) est destin6e a cooperer avec ladite butee. 

25 

11. Dispositif selon la revendication 10, caract6ris6 en ce que la zone dbppui (440) 
est constitu6e dHine rampe de roulement apte a coop6rer avec un organe rotatif (441) 
solidaire dudit rail (310). 
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12. Dispositif (120) selon la revendication 7, caracttrisS en ce que llactionneur 
comporte au moins un organe rotatif (610) montt sur ledit contre-rail (210) par un 
axe orient^ sensiblement peipendiculairement au dtplacement horizontal (Th) de ce 
contre-rail, cet organe rotatif (610) 6tant agenc6 pour rouler sur une rampe inclinte 

5 (620) int6gr6e k ladite but6e (650), ledit rail (310) 6tant guid6 en translation verticale 
dans cette but6e (650) par un systdme tenons (630) - glissi&res (640). 

13. Dispositif (130, 140) selon la revendication 7, caract6ris6 en ce que lfcctionneur 
comporte au moins une genouill&re (710) constitute d*au moins une zone d'appui 

10 (720) dispose k Intersection de deux bras de levier (730) articulfis et couples 
respectivement audit rail (310) et audit contre-rail (210) selon des axes orients 
sensiblement perpendiculairement au dtplacement horizontal (Th) dudit contre-rail 
(210), la zone dkppui (710) 6tant agencte pour cooptrer avec ladite butte (750). 

15 14. Dispositif selon la revendication 8, 10 ou 13, caract6ris6 en ce que lesdites zones 
d'appui (430, 440, 430 ! , 720) sont constitutes par des organes rotatifs. 

15. Dispositif (150, 160) selon la revendication 7, caract6ris6 en ce que lfcctionneur 
comporte au moins un v6rin double (810, 910), dont un premier piston (840, 940) 
20 coopere avec ledit contre-rail (210) et est orients sensiblement parallfelement k son 
dtplacement horizontal (Th) et le second piston (820, 920) est destin6 k cooptrer 
avec ladite butte (850, 950) et est orientt sensiblement perpendiculairement par 
rapport au premier piston (840, 940). 

25 16. Dispositif selon la revendication 15, caract6ris6 en ce que le second piston (820, 
920) est associt k un organe de rappel (830, 930). 
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17. Dispositif (160) selon la revendication 15, caract6ris6 en ce que les chambres 
(911, 913) des pistons (920, 940) sont distinctes et relives par au moins un conduit 
(912) log6 dans ledit rail (310). 

5 18. Dispositif (170, 180) selon la revendication 7, caract6ris6 en ce que lkctionneur 
comporte au moins un organe rotatif (1010, 1110) mont6 sur ledit rail (310) par un 
axe (1011, 1111) orient^ sensibiement perpendiculairement au d£placement 
horizontal (Th) dudit contre-rail (210) et guid6 en translation dans ledit rail (310) par 
des rainures (1021, 1121), cet organe rotatif (1010, 1110) €tant agenc6 pour coop6rer 

10 avec deux rampes (1020, 211 ; 311, 1120) pr6vues respectivement sur le rail (310) et 
le contre-rail (210), au moins une des rampes (1020, 1120) 6tant inclin6e. 

19. Dispositif selon la revendication 18, caract6ris6 en ce que ledit organe rotatif 
(1010, 1110) comporte au moins trois galets (1012, 1013, 1014 ; 1112, 1113, 1114) 
15 coaxiaux, de diamdtres differents, dont deux au moins sont mobiles lHin par rapport k 
1'autre, ces galets 6tant agenc6s pour coop6rer respectivement avec la rampe (1020, 
311) solidaire du rail (310), la rampe (211, 1120) solidaire du contre-rail (210) et la 
but6e (1050, 1150). 

20 20. Dispositif selon la revendication 1, caract6ris6 en ce que ladite but6e est choisie 
parmi au moins une barre dkccroche (450, 650-1150) apte & recevoir rextr6mit6 
avant desdites fourches (10) et une table (20) de machine, et pr6sente au moins une 
forme compatible avec ledit actionneur (410, 410 1 , 610-1110). 

25 21. Appareil de manutention k fourches agenc6 pour d6placer une charge (1) dans un 
plan sensibiement horizontal entre cet appareil de manutention et une machine (20), 
caract6ris6 en ce que ses fourches (10) comportent ledit dispositif k roulements (100- 
180) selon lHine quelconque des revendications pr6c6dentes. 
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